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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Mehrgang-Schaltgetriebe 

© Ein Ant riebsst rang weist ein Mehrgang-Schaltgetriebe 
auf, das eine Planetenradanordnung mit drei einfachen 
Planetenradsatzen und sechs selektiv in Eingriff bringba- 
ren, fluidbetatigten Reibungsdrehmomentubertragungs- 
mechanismen umfafSt. Ein F rail auf dreh moment u be rtra- 
gungsmechanismus ist in paralleler Antriebsbeziehung 
mit einem der Reibungsdrehmomentubertragungsme- 
chanismen angeordnet. Das selektive Ineingriffbringen 
der Reibungsdrehmomentubertragungsmechanismen 
wird sieben Vorwartsantriebsubersetzungen, einen Neu- 
tralzustand und eine Ruckwartsantriebsubersetzung her- 
stellen. Alle Vorwartsubersetzungswechsel sind Sen a 1 1- 
vorgange mit einem einzigen Ubergang, und alle Schalt- 
vorgange unter Auslassung einer einzigen Ubersetzung 
sind Schaltvorgange mit einem einzigen Obergang. Die 
■ sieben Vorwartsantriebsubersetzungen umfassen vier 
0 Underdrive-Ubersetzungen, eine direkte Antriebsuberset- 
• zung und zwei Overdrive-Obersetzungen. Die Planeten- 
a radanordnung kann gesteuert werden, um sechs Vor- 
wartsantriebsubersetzungen mit entweder einer Over- 
drive- 0 be rsetzung und vier Underdrive-Ubersetzungen 
oder zwei Overdrive-Ubersetzungen und drei Underdrive- 
Ubersetzungen herzustellen. Eine Funfgang-Anordnung 
weist vier Underdrive-Vorwartsubersetzungen, eine di- 
rekte Vorwartsu be rsetzung, einen Neutralzustand und 
eine Ruckwartsantriebsubersetzung auf, wan rend sie das 
Weglassen von einem der Reibungsdrehmomentubertra- 
gungsmechanismen gestattet. 
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Beschreibung 



Diese Erfindung betrifft Schaltgetriebe und insbesondere 
Mehrgang-Schaltgetriebe mit drei einfachen Planetenradsat- 
zen. 

Viele der gegenwartigen Automobilhersteller verwenden 
FUnfgang- AutomaUkgetriebe, die drei Planetenradsatze urn- 
fassen. Es sind in der letzten Zeit auch eine Anzahl von Pa- 
tenten verdffentlicht worden, die Funfgang-Automatikge- 
triebe mit drei Planetenradsatzen beschreiben, und einige, 
die Funfgang-Automatikgetriebe mit zwei Planetenradsat- 
zen beschrciben, die eine kontinuierliche Antriebsverbin- 
dung und eine selektive Antriebsverbindung zwischen den 
Planetenradsatzen umfassen. Die meisten dieser Getriebe 
mit zwei Planetenradsatzen umfassen einen einfachen Pla- 
netenradsatz und einen zusammengesetzten Planetenrad- 
satz. Die Getriebe mit drei einfachen Planetenradsatzen wei- 
sen zumindest eine kontinuierliche Antriebsverbindung auf, 
die ein Element jedes Planetenradsatzes vereint, oder einen 
Kupplungsmechanismus, der die drei Zahnradsatze vereinen 
wird. Diese Mehrgang-Schaltgetriebe umfassen wenigstens 
einen selektiv in EingrifT bringbaren Drehmomentiibertra- 
gungsmechanismus fiir jede der Vorwartsdrehzahlen. Mit 
anderen Worten weist ein Funfgang-Getriebe funf selektiv 
in Eingriff bringbare Drehmomentubertragungsmechanis- 
men auf. Im allgemeinen umfassen die Drehmomentubertra- 
gungsmechanismen drei Kupplungen und zwei Bremsen. 

Ein Getriebe, das in dem US-Patent Nr. 4 070 927 von 
Polak beschrieben ist, das am 31. Januar 1978 veroffentlicht 
wurde, weist drei einfache Planetenradsatze auf, die durch 
fiinf Drehmomentubertragungsmechanismen gesteuert wer- 
den, um sechs Vorwartsubersetzungen und eine Ruckwarts- 
ubersetzung zu erzeugen. Dieses Getriebe erzeugt drei Un- 
derdrive-Ubersetzungen (Ubersetzungen ins Langsame), 
eine direkte Antriebsubersetzung und zwei Overdrive-Uber- 
setzungen (Ubersetzungen ins Schnelle) in der Vorwarts- 
richtung. Um eine siebte Ubersetzung bereitzustellen, arbei- 
tet Polak einen zusatzlichen Planetenradsatz ein. 

Es ist ein Ziel der vorliegenden Erfindung, ein verbesser- 
tes Mehrgang-Schaltgetriebe mit drei einfachen Planeten- 
radsatzen zu schaffen. 

In einem Aspekt der Erfindung werden die drei einfachen 
Planetenradsatze durch mehrere selektiv in Eingriff bring- 
bare Drehmomentubertragungsmechanismen gesteuert, um 
sieben Vorwartsubersetzungen, eine Ruckwartsubersetzung 
und einen Neutralzustand zu schaffen. In einem weiteren 
Aspekt der vorliegenden Erfindung werden die sieben Vor- 
wartsubersetzungen mit Leerlaufbremsen und die Riick- 
wartsubersetzung durch den sinnvollen Eingriff der sechs 
Drehmomentubertragungsmechanismen hergestellt. 

In einem anderen Aspekt der vorliegenden Erfindung 
stellt eine Freilaufdrehmomentubertragungseinrichtung den 
Reaktionsmechanismus zur Festlegung an Fahrzeugmasse 
fiir die ersten und zweiten Vorwartsubersetzungen bereit, 
wenn kein Leerlaufbremsen erwunscht ist. In einem weite- 
ren Aspekt der vorliegenden Erfindung umfassen zwei der 
Planetenradsatze jeweils ein Element, das fur eine kontinu- 
ierliche Drehung mit einer Abtriebswelle verbunden ist, und 
jeweils ein wei teres Element, das zur gemeinsamen Rota- 
tion verbunden ist. 

Ferner weist erfindungsgemafi jeder der Planetenradsatze 
mindestens ein Element auf, das mit einer Antriebswelle 
tiber einen selektiv in Eingriff bringbaren Kupplungsmecha- 
nismus verbindbar ist. AuBerdem weist erfindungsgemaB 
der dritte der Planetenradsatze ein Element auf, das zur ge- 
meinsamen Rotation mit einem Element von einem der an- 
deren beiden Planetenradsatze und mit einer selektiv in Ein- 
griff bringbaren Reibungsbremse verbunden ist. Zudem 



werden gem&B der vorliegenden Erfindung die drei Plane- 
tenradsatze durch die selektiv in Eingriff bringbaren Dreh- 
momentubertragungsmechanismen gesteuert, um vier Un- 
derdrive-Obersetzungen, eine direkte AntriebsObersetzung 
5 und zwei Overdrive-Ubersetzungen zu erzeugen. 

In einem weiteren Aspekt der vorliegenden Erfindung 
kdnnen die drei Planetenradsatze gesteuert werden, um ein 
Sechsgang-Getriebe bereitzustellen, das vier Underdrive- 
tjbersetzungen und eine Overdrive-Ubersetzung aufweist, 

to ein Sechsgang-Getriebe bereitzustellen, das drei Under- 
drive-Ubersetzungen und zwei Overdrive-Ubersetzungen 
aufweist, und ein Funfgang-Getriebe bereitzustellen, das 
vier Underdrive-Obersetzungen und eine direkte Antriebs- 
ubersetzung aufweist, mit nur zwei selektiv in Reibungsein- 

15 griff bringbaren Kupplungen und drei selektiv in Eingriff 
bringbaren Reibungsbremsen. Ferner weist erfindungsge- 
maB einer der Planetenradsatze ein Element auf, das in kon- 
tinuierlicher Antriebsverbindung mit der Antriebswelle 
steht, sowie ein Element, das selektiv mit der Antriebswelle 

20 uber eine Reibungskupplung verbindbar ist. 

Die Erfindung wird im folgenden beispielhaft anhand der 
Zeichnungen beschrieben, in diesen ist: 

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Antriebs- 
strangs mit einer Planetenradanordnung, die die vorliegende 

25 Erfindung enthalt, und 

Fig. 2 eine Wahrheitstabelle, die den Betriebszustand der 
verschiedenen, selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 
mentubertragungsmechanismen der Planetenradanordnung 
von Fig. 1 beschreibt, wobei "X" einen in Eingriff stehenden 

30 Zustand darstellt, "C" einen in Eingriff stehenden Zustand 
fur ein Leerlaufbremsen dar stellt, "O" einen optionalen in 
Eingriff/auBer Eingriff stehenden Zustand darstellt, und "G M 
einen Eingriff beim Anfahren des Fahrzeuges darstellt. 
Ein in Fig. 1 gezeigter Antriebsstrang 10 weist einen Mo- 

35 tor 12, einen Drehmomentwandler 14, ein Mehrgang-Ge- 
triebe 16 und einen Endantrieb 18 auf. Der Motor 12 ist eine 
herkommliche Antriebsmaschine, wie ein Verbrennungsmo- 
tor. Der Drehmomentwandler ist eine herkommliche hydro- 
dynamische Einrichtung, und der Endantrieb ist ein her- 

40 kommlicher Reduktions- und Differentialzahnradmechanis- 
mus. 

Das Getriebe 16 weist eine Planetenradanordnung auf, 
die drei einfache Planetenradsatze 20, 22 und 24, drei her- 
kommliche selektiv in Eingriff bringbare, fluidbetatigte, ro- 

45 tierende Drehmomentubertragungsmechanismen 26, 28 und 
30, drei herkommliche, selektiv in Eingriff bringbare, fluid- 
betatigte, feststehende Drehmomentubertragungsmechanis- 
men 32, 34 und 36 und einen Freilaufdrehmomentubertra- 
gungsmechanismus 38 aufweist. Der Freilaufdrehmoment- 

50 ubertragungsmechanismus 38 und der Drehmomentubertra- 
gungsmechanismus 36 sind in zu einem Getriebegehause 42 
parallelen Drehmomentubertragungspfaden angeordnet. 

Die Drehmomentubertragungsmechanismen 26, 28 und 
30 stehen in Antriebsverbindung mit einem Antriebsge- 

55 hause 44, das mit dem Drehmomentwandler 14 uber eine 
Antriebswelle 46 in Antriebsverbindung steht. Das Gehause 
44 ist uber eine Nabe 48 mit einem Sonnenradelement 50 
verbunden, das ein Bauteil des Planetenradsatzes 20 ist. Der 
Planetenradsatz 20 umfaBt auch ein Hohlradelement 52 und 

60 ein Tragerelement 54. Das Tragerelement 54 weist mehrere 
drehbar montierte Planetenradelemente 56 auf, die mit so- 
wohl dem Sonnenradelement 50 als auch dem Hohlradele- 
ment 52 kammen. Das Tragerelement 54 ist selektiv mit 
dem Antriebsgehause 44 uber den Drehmomentiibertra- 

65 gungsmechanismus 30 und mit dem Getriebegehause 42 
uber den Drehmomentubertragungsmechanismus 32 ver- 
bindbar. Das Hohlradelement 52 ist selektiv mit dem Ge- 
hause 42 durch den Drehmomentubertragungsmechanismus 
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34 verbindbar und kontiouierlich mil einem Sonnenradele- 
ment 58 verbunden, das ein Element des Pianetenradsatzes 
22ist 

Der Planetenradsatz 22 umfafit auch ein Hohlradelement 
60 und ein Tragerelement 62, das rnchrere drehbar montierte 5 
Planetenradelemente 64 aufweist, die in kammender Bezie- 
hung mil sowohl dem Sonnenradelement 58 a Is auch dem 
Hohlradelement 60 angeordnet sind. Das Tragerelement 62 
ist selekti v mit dem Antriebsgehause 44 Uber den Drehmo- 
mentubertragungsrnechanismus 28 verbindbar und ist auch 10 
selektiv mit dem Getriebegehause 42 Uber den Drehmo- 
mentlibertragungsmechanismus 36 und den Freilaufdreh- 
momentubertragungsmechanismus 38 verbindbar. 

Das Tragerelement 62 steht in kontinuierlicher Antriebs- 
verbindung mit eincui Hohlradelement 66, das ein Bauteil 15 
des Pianetenradsatzes 24 ist. 

Der Planetenradsatz 24 umfafit auch ein Sonnenradele- 
ment 68 und ein Tragerelement 70, das mehrere drehbar 
montierte Planetenradelemente 72 aufweist, die in kammen- 
der Beziehung mit dem Sonnenradelement 68 und dem 20 
Hohlradelement 66 angeordnet sind. Das Sonnenradelement 
68 ist selektiv mit dem Antriebsgehause 44 uber den Dreh- 
momentUbertragungsmechanismus 26 verbindbar. Das Tra- 
gerelement 70 und das Hohlradelement 60 des Pianetenrad- 
satzes 22 stehen in kontinuierlicher Antriebsverbindung mit 25 
einer Abtriebswelle 74, die in Antriebsverbindung mit dem 
Endantriebsmechanismus 18 steht. 

Die Planetenradanordnung 16 wird eine Ruckwartsan- 
triebsiibersetzung, einen Neutralzustand und sieben \br- 
wartsantriebsUbersetzungen zwischen der Antriebswelle 46 30 
und der Abtriebswelle 74 bereitstellen, wenn die Drehmo- 
mentubertragungsmechanismen 26, 28, 20, 32, 34 und 36 
selektiv gemafi dem Schema in Eingriff gebracht, das in der 
in Fig. 2 gezeigten Wahrheitstabelle dargelegt ist. Das Inein- 
griffbringen und Aufiereingriffbringen der Drehmoment- 35 
iibertragungsmechanismen 26, 28, 20, 32, 34 und 36 wird 
vorzugsweise von einer herkommlichen elektronischen 
Steuereinheit (ECU), nicht gezeigt, die einen vorprogram- 
mierten digitalen Computer umfafit, auf allgemein bekannte 
Weise gesteuert. 40 

Um die RUckwartsantriebsubersetzung in der Planeten- 
radanordnung 16 herzustellen, werden die Drehmoment- 
Ubertragungsmechanismen 36 und 30 in Eingriff gebracht. 
Wie es in Fig. 2 gezeigt ist, wird der DrehmomentUbertra- 
gungsmechanismus 30 in Eingriff gebracht, um das Fahr- 45 
zeug im RUckwartsgang anzufahren. Um dies zu bewerk- 
stelligen, tritt der Eingriff des DrehmomentUbertragungsme- 
chanismus 30 mit einer Geschwindigkeit auf, die von der 
ECU auf allgemein bekannte Weise gesteuert wird. Mit dem 
Eingriff des Drehmomentubertragungsmechanismus 36 ist 50 
das Tragerelement 62 feststehend und das Sonnenradele- 
ment 58 wird vorwarts, in der Motordrehrichtung, angetrie- 
ben, so daB das Hohlradelement 60 und die Abtriebswelle 
74 rUck warts rotieren. 

Der Neutralzustand der Planetenradanordnung 16 wird 55 
hergestellt, wenn alle DrehmomentUbertragungsmechanis- 
men aufier Eingriff stehen. Jedoch kann der Drehmoment- 
ubertragungsmechanismus 36 aktiv sein, ohne daB eine An- 
triebsubersetzung hergestellt wird. Dies wird ein Schalten 
vom RUckwartsgang in den ersten Vorwartsgang oder vom 60 
neutralen Gang in entweder den RUckwartsgang oder den 
ersten Vorwartsgang gestatten, wobei nur das Park- oder Ga- 
ragenschaltelement gesteuert wird. 

Um die erste Vorwartsubersetzung herzustellen, wird der 
Dreh momentubertragungsmechanismus 32 nut einer ge- 65 
steuerten Geschwindigkeit in Eingriff gebracht. Entweder 
der Drehmomenlubertragungsmecbanismus 36 oder der 
Freilaufdrehmomentubertragungsmechanismus 38 wird das 



Tragerelement 62 als ein Reaktionselement festlegen. Der 
gesteuerte Eingriff des DrehmomentUbertragungsmechanis- 
mus 32 wird das Tragerelement 54 als ein Reaktionselement 
festlegen. Das Sonnenradelement 50 wird ein Antriebsele- 
ment fur die Planetenradanordnung 16 bereitstellen. Die 
Planetenradsatze 20 und 22 stellen die ReduktionsUberset- 
zung fur die erste Vorwartsantriebsubersetzung bereit. 

Um die zweite VbrwartsantriebsUbersetzung herzustellen, 
werden die Drehmomenttibertragungsmechanismen 32 und 
26 unter der Steuerung der ECU gegeneinander ausge- 
tauscht, wahrend der DrehmomentUbertragungsmechanis- 
mus 38 in Eingriff bleibt. Das Sonnenradelement 68 wird 
das Antriebselement, und das Hohlradelement 66 wind das 
Reaktionselement. Das Hohlradelement 66 wird an einer 
Drehung durch den DrehmomentUbertragungsmechanismus 
36, wenn er in Eingriff steht, oder den Freilaufdrehmoment- 
Ubertragungsmechanismus 38 gehindert. Dies ist dadurch 
ein Schalten mit einem einzigen Obergang, dafi nur ein 
Drehmomentubertragungsmechanismus gelost werden muB 
und nur ein Drehmomentubertragungsmechanismus in Ein- 
griff gebracht werden muB. Das Losen und Ineingriffbrin- 
gen der DrehmomentUbertragungsmechanismen wird von 
der ECU auf allgemein bekannte Weise gesteuert. Die 
zweite Ubersetzung wird durch den Planetenradsatz 24 be- 
reitgestellt. 

Um die dritte Vorwartsubersetzung herzustellen, werden 
der Freilaufdrehmomentubertragungsmechanismus 38 und 
der DrehmomentUbertraguhgsmechanismus 32 gegenein- 
ander ausgetauscht, wie von der ECU gesteuert, wahrend 
der Dreh momentubertragungsmechanismus 26 in Eingriff 
bleibt. Dies ist ein Schalten mit einem einzigen Ubergang. 
Der Freilaufdrehmomentubertragungsmechanismus 38 wird 
automatisch losen, wenn das Hohlradelement 66 vorwarts 
rotiert. Die dritte Vorwartsubersetzung ist eine Underdrive- 
Ubersetzung, die durch alle drei Planetenradsatze 20, 22 und 
24 hergestellt wird. 

Das vierte Vorwartsantriebsubersetzung wird durch das 
gegenseitige Austauschen der DrehmomentUbertragungs- 
mechanismen 32 und 34, wie von der ECU gesteuert, herge- 
stellt, wahrend der Drehmomentubertragungsmechanismus 
26 in Eingriff bleibt. Dies ist ein Schalten mit einem einzi- 
gen tJbergang. Der Eingriff des Drehmoinentubertragungs- 
mechanismus 34 wird das Sonnenradelement 58 als ein Re- 
aktionselement in der Planetenradanordnung 16 festlegen. 
Das Sonnenradelement 68 bleibt das Antriebselement. Die 
vierte VorwartsUbersetzungen ist eine Underdrive-Uberset- 
zung, die durch die Planetenradsatze 22 und 24 hergestellt 
wird. 

Die rtinfte Vorwartsantriebsubersetzung wird durch das 
gegenseitige Austauschen der DrehmomentUbertragungs- 
mechanismen 34 und 28, wie von der ECU gesteuert, herge- 
stellt, wahrend der DrehmomentUbertragungsmechanismus 
26 in Eingriff bleibt. Dies ist ein Schalten mit einem einzi- 
gen Ubergang. In der funften Vorwartsantriebsubersetzung 
stehen zwei AntriebsdrehmomentUbertragungsmecha- 
nismen in Eingriff, was dazu fuhren wird, daB die Planeten- 
radanordnung als eine einzige Einheit rotiert, um einen di- 
rekten Antrieb bereitzustellen. Es ist anzumerken, daB so- 
wohl das Hohlradelement 66 als auch das Sonnenradele- 
ment 68 mit der Drehzahl der Antriebswelle 46 gedreht wer- 
den, so daB das Tragerelement 70 und die Abtriebswelle 74 
auch mit der Drehzahl der Antriebswelle 46 rotieren wer- 
den. 

Die sechste Vorwartsantriebsubersetzung wird durch das 
gegenseitige Austauschen der Drehmomentubertragungs- 
mechanismen 26 und 34 unter Steuerung der ECU herge- 
stellt, wahrend der Drehmomentubertragungsmechanismus 
28 in Eingriff bleibt. Dies ist ein Schalten mit einem einzi- 
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gen Obergang. Der Drehmomentubertragungsmechanismus 
34 legt das Sonnenradelement 58 als das Reaktionselement 
in der Pianetenradanotdnung 16 fest, und der Drehmoment- 
ubertragungsmechanismus 28 stellt das A ntrieb se lement in 
der Planetenradanordnung 16 hen Dies stellt eine Over- 
drive-Obersetzung zwischen der Antriebswelle 46 und der 
Abtriebs welle 74 uber den Planetenradsatz 22 dar. 

Die siebte Vorwartsantriebsiibersetzungen wind durch das 
gegenseitige Austauschen der Drehmomentubertragungs- 
mechanismen 34 und 32 unter der Steuerung der ECU her- 
gestellt, wahrend der Drehmomentubertragungsmechanis- 
mus 28 in Eingriff bleibt. Das Tragerelement 62 und das 
Sonnenradelement 50 sind die Antriebselemente fur die Pla- 
netenradanordnung 16, und das Tragerelement 54 wird das 
Reaktionselement fur die Planetenradanordnung 16. Die 
Planetenradsatze 20 und 22 stellen die siebte Vorwartsuber- 
setzung, die eine Overdrive-Obersetzung ist, zwischen der 
Antriebswelle 46 und der Abtriebswelle 74 her. 

Wahrend das Sonnenradelement 50 durch die Antriebs- 
welle 46 kontinuierlich angetrieben wird, tragt der Planeten- 
radsatz 20 nur zur Antriebsubersetzung bei, wenn der Dreh- 
momentubertragungsmechanismus 32 in Eingriff stent. Dies 
tritt in den ersten, dritten und siebten VorwartsUbersetzun- 
gen auf. 

Die in Fig. 2 gezeigte Wahrheitstabelle stellt einen typi- 
schen Satz von Antriebsiibersetzungen dar, die mit der vor- 
liegenden Erfindung erhaltlich sind. Der "OAR'^Ausdruck 
in der Wahrheitstabelle ist die Gesamtubersetzung zwischen 
der ersten Vorwartsubersetzung und der siebten Vorwarts- 
ubersetzung. Die Spalte Stufe stellt den Stufensprung zwi- 
schen benachbarten Obersetzungen dar, beispielsweise ist 
der Stufensprung zwischen der ersten und der zweiten Vor- 
wartsubersetzung 1,81. Rl/Sl stellt das Verhaltnis der An- 
zahl von Zahnen an dem Hohlrad 52 zur Anzahl an Zahnen 
am Sonnenrad 50 dar. R2/S2 und R3/S3 stellen entspre- 
chende Werte fur die jeweiligen Zahnrader in den Pianeten- 
radsatzen 22 und 24 dar. 

Die Wahrheitstabelle in Fig. 2 macht auch deutlich, daB 
die Schaltvorgange unter Auslassung eines einzigen Ganges 
(d. h., vom ersten Gang in den dritten Gang, vom zweiten 
Gang in den vierten Gang usw.) Schaltvorgange mit einem 
einzigen Obergang sind. Nur ein einziger Drehmomentuber- 
tragungsmechanismus wird auBer EingrifT gebracht, wah- 
rend nur ein einziger Drehmomentubertragungsmechanis- 
mus in Eingriff gebracht wird. Wahrend eines Wechselns 
vom vierten in den sechsten Gang wird die Drehmoment- 
ubertragungseinrichtung 26 auBer EingrifT gebracht, wah- 
rend die Drehmomentubertragungseinrichtung 28 in Ein- 
grifT gebracht wird. Fachleute werden die anderen Auslas- 
sungsschaltvorgange mit einem einzigen Obergang erken- 
nen. Die Gesamtubersetzung von 7,5 und ein annehmbarer 
Obersetzungsstufensprung stellen ein ausgezeichnetes Ge- 
triebe fur LKW- Anwendungen bereit. Die groBe erste Ober- 
setzung (4,870) stellt eine sehr gute Schleppkapazitat bereit, 
und ermoglicht es, daB der Drehmomentwandier kleiner be- 
messen werden kann. Die erste groBe Obersetzung und die 
eng liegenden Obersetzungen (kleiner Stufensprung) wer- 
den bei manchen Anwendungen eine kleinere Motorabmes- 
sung gestatten. Die zweite Vorwartsantriebsubersetzung ist 
ausreichend hoch, urn ein Anfahren im zweiten Gang zu ge- 
statten, wenn das Fahrzeug nicht schwer beladen ist. Wah- 
rend eines Starts im zweiten Gang, wurde der Drehmoment- 
iibertragungsmechanismus 26 in EingrifT stehen, um das 
Anfahren des Fahrzeuges zu steuern. 

Mit der vorliegenden Erfindung sind zwei Sechsgang-Ge- 
triebe verfugbar. Eines der Sechsgang-Getriebe verzichtet 
auf die siebte Obersetzung, um vier Underdrive- tlberset- 
zungen, eine direkte Obersetzung und eine Overdrive-Ober- 



setzung bereitzustellen. Die Ruckwartsubersetzung ist un- 
verandert. Die niedrige oder erste Obersetzung bleibt 4,870, 
um gute Anfahreigenschaften und ein gutes Schleppen so- 
wohl fiir ein LKW-Getriebe als auch ein Automobilgetriebe 
5 bereitzustellen. Die sechste Obersetzung wird 0,742 und das 
OAR ist 6,6. 

Das andere Sechsgang-Getriebe verzichtet auf die nied- 
rige Obersetzung und andert die Rl/Sl und R3/S3- Oberset- 
zungen zu 1,96, indem die Anzahl an Zahnen an den Son- 

10 nenradern 50 und 68 von 58 Zahnen zu 50 Zahnen verandert 
wird. Dies legt die erste Obersetzung mit 2,96 und die sech- 
ste Obersetzung mit 0,656 fest, wobei das OAR bei 4,5 liegt. 
Dies wird ein Getriebe bereitstellen, das fur Anwendungen 
in Kraftfahrzeugen mit Hinterradantrieb geeignet ist. Die 

15 Obersetzungsstufen sind eng, um ein sehr gutes Beschleuni- 
gungsvermogen und einen ruckfreien Gangwechsel herzu- 
stellen. Fachleute werden erkennen, daB die niedrige Ober- 
setzung dieses Vorschlages durch den Planetenradsatz 24 
bestimmt ist, und daB die zweiten und sechsten Vorwarts- 

20 ubersetzungen teilweise durch den Planetenradsatz 20 her- 
gestellt werden. Das Gangwechselmuster wird gleich dem 
in Fig. 2 fur die zweiten bis siebten Obersetzungen gezeig- 
ten sein. 

Mit der vorliegenden Erfindung ist eine weitere Abwand- 

25 lung mogiich, die ein Schaltgetriebe mit funf Vorwartsuber- 
setzungen, einem Neutralzustand und einer Ruckwartsuber- 
setzung ist. Dieses Getriebe weist vier Underdrive-Oberset- 
zungen und eine direkte Antriebsubersetzung in der Vor- 
wartsrichtung auf. Andere gewohnlich verwendete Funf- 

30 gang-Getriebe weisen mindestens eine Overdrive-Oberset- 
zung auf, und die meisten besitzen zwei Overdrive-Oberset- 
zungen. Der Drehmomentubertragungsmechanismus 28 ist 
weggelassen, wenn ein Funfgang-Getriebe erwiinscht ist. 
Dies wird die Gesamtlange des Getriebes fur ein verbesser- 

35 tes Packen und eine verbesserte Raumausnutzung, insbeson- 
dere bei Vorderradantriebsanwendungen, verkurzen. Das 
Funfgang-Getriebe wird vorzugsweise die Obersetzungen 
verwenden, die fur die ersten bis funften Obersetzungen in 
Fig. 2 aufgefuhrt sind. Ein OAR von 4,9 ist mit diesen Wer- 

40 ten erhaltlich, und die Anfahriibersetzung von 4,87 wird bei- 
behalten. 

Mit dem Weglassen des Drehmomentubertragungsme- 
chanismus 28 wird die funfte Obersetzung mit dem EingrifT 
der Drehmomentubertragungsmechanismen 26 und 30 her- 

45 gestellt. Somit wird der Drehmomentubertragungsmecha- 
nismus 30 in sowohl der Ruckwartsubersetzung als auch der 
funften Vorwartsubersetzung angewandt. Der Wechsel zwi- 
schen der vierten Obersetzung und der funften Obersetzung 
wird durch das gegenseitige Austauschen der Drehmoment- 

50 ubertragungsmechanismen 34 und 30 bewerkstelligt. Dies 
ist ein Schaltvorgang mit einem einzigen Obergang, und die 
Auslassungsschaltvorgange bleiben Schaltvorgange mit ei- 
nem einzigen Obergang. Die groBe Anfahriibersetzung 
(4,87) gestattet eine kleinere Bemessung des Drehmoment- 

55 wandlers, und die funfte Obersetzung mit direktem Antrieb 
(Eins zu Eins) gestattet die Verwendung von niedrigen 
Transferiibersetzungen in dem Endantrieb 18, der eine hohe 
Kraftstofrwirtschaftlichkeit der hohen Obersetzung liefert. 
Fachleute werden feststellen, daB die rotierenden Dreh- 

60 momentubertragungsmechanismen 26, 28 und 30 gewohn- 
lich als Kupplungen bezeichnet werden, und die feststehen- 
den Drehmomentubertragungsmechanismen 32, 34 und 36 
gewohnlich Bremsen oder feststehende Kupplungen ge- 
nannt werden. 
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Patentanspriiche 
1. Mehrgang-Getriebe mit: 



E 100 43 751 Al 



8 



einer Antriebswelle, 
einer Abtriebswelle, 

einem ersten einfachen Plane tengetriebe nut einem 
Sonnenradelement, einem Hohlradelement und einem 
Tragerelement, das mehrere drehbar montierte Plane- 5 
tenradelemente umfaBt, die in kammender Beziehung 
mit sowohl dem Sonnenradelement als auch dem Hohl- 
radelement angeordnet sind, wobei das Sonnenradele- 
ment in kontinuierlicher Antriebsverbindung mit der 
Antriebswelle steht, to 
einem zweiten einfachen Planetengetriebe mit einem 
Sonnenradelement, einem Hohlradelement und einem 
TYagereiement, das mehrere drehbar montierte Plane- 
tenradelemente umfaBt, die in kammender Beziehung 
mit sowohl dem Sonnenradelement als auch dem Hon I- 15 
radelement angeordnet sind, wobei das Sonnenradele- 
ment in kontinuierlicher Antriebsverbindung mit dem 
Hohlradelement des ersten einfachen Planetenradsat- 
zes steht, 

einem dritten einfachen Planetengetriebe mit einem 20 
Sonnenradelement, einem Hohlradelement und einem 
Tragerelement, das mehrere drehbar montierte Plane- 
tenradelemente umfaBt, die in kammender Beziehung 
mit sowohl dem Sonnenradelement als auch dem Hohl- 
radelement angeordnet sind, wobei das Tragerelement 25 
in kontinuierlicher Antriebsverbindung mit sowohl der 
Abtriebswelle als auch dem Hohlradelement des zwei- 
ten einfachen Planetenradsatzes steht, wobei das Hohl- 
radelement in kontinuierlicher Antriebsverbindung mit 
dem Tragerelement des zweiten einfachen Planetenrad- 30 
satzes steht, 

einem ersten selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 
mentubertragungsmechanismus, der selektiv zwischen 
die Antriebswelle und das Tragerelement des ersten 
einfachen Planetenradsatzes schaltbar ist, 35 
einem zweiten selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 
mentUbertragungsmechanismus, der selektiv zwischen 
die Antriebswelle und das Sonnenradelement des drit- 
ten einfachen Planetenradsatzes schaltbar ist, 
einem dritten selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 40 
mentubertragungsmechanismus, der selektiv zwischen 
ein Getriebegehause und das Tragerelement des ersten 
einfachen Planetenradsatzes schaltbar ist, 
einem vierten selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 
mentubertragungsmechanismus, der selektiv zwischen 45 
ein Getriebegehause und das Hohlradelement des er- 
sten einfachen Planetenradsatzes und das Sonnenrad- 
element des zweiten einfachen Planetenradsatzes 
schaltbar ist, und 

einem funften selektiv in Eingriff bringbaren Drehmo- 50 
mentubertragungsmechanismus, der selektiv zwischen 
ein Getriebegehause und das Tragerelement des zwei- 
ten einfachen Planetenradsatzes und das Hohlradele- 
ment des dritten einfachen Planetenradsatzes schaltbar 
ist. 55 
2, Mehrgang-Getriebe nach Anspruch 1 nut: 
einem sechstcn Drehmomenlubertragungsmechanis- 
mus, der selektiv zwischen die Antriebswelle und das 
Tragerelement des zweiten einfachen Planetenradsat- 
zes und das Hohlradelement des dritten einfachen Pla- 60 
netenradsatzes schaltbar ist, und 

einem Freilaufdrehmomenlubertragungsinechanismus, 
der zwischen dem Getriebegehause und dem Trager- 
element des zweiten einfachen Planetenradsatzes und 
dem Hohlradelement des dritten einfachen Planeten- 65 
radsatzes in einer zum fllnften DrehmomentUbertra- 
gungsmcchanismus parallelen Drehmomcnlubertra- 
gungsbeziehung angeordnet ist. 



3. Mehrgang-Schaltgetriebe mit: 
einer Antriebswelle, 
einer Abtriebswelle, 

einer Planetenradanordnung, die zwischen der An- 
triebswelle und der Abtriebswelle angeordnet ist und 
einen ersten einfachen Planetenradsatz, einen zweiten 
einfachen Planetenradsatz und einen dritten einfachen 
Planetenradsatz umfaBt, .wobei ein erstes Element des 
ersten einfachen Planetenradsatzes kontinuierlich mit 
einem ersten Element des zweiten einfachen Planeten- 
radsatzes verbunden ist, ein zweites Element des ersten 
einfachen Planetenradsatzes kontinuierlich mit der An- 
triebswelle verbunden ist, ein zweites Element des 
zweiten einfachen Planetenradsatzes kontinuierlich mit 
einem ersten Element des dritten einfachen Planeten- 
radsatzes verbunden ist, ein drittes Element des zwei- 
ten einfachen Planetenradsatzes kontinuierlich mit ei- 
nem zweiten Element des dritten einfachen Planeten- 
radsatzes und mit der Abtriebswelle verbunden ist, 
einem ersten rotierenden Drehmomentubertragungs- 
mechanismus, der selektiv zwischen die Antriebswelle 
und ein drittes Element des ersten einfachen Planeten- 
radsatzes schaltbar ist, 

einem zweiten rotierenden Drehmomentubertragungs- 
mechanismus, der selektiv zwischen die Antriebswelle 
und ein drittes Element des dritten einfachen Planeten- 
radsatzes schaltbar ist, 

einem ersten feststehenden Drehmomentubertragungs- 
mechanismus, der selektiv zwischen ein Getriebege- 
hause und das dritte Element des ersten einfachen Pla- 
netenradsatzes schaltbar ist, 

einem zweiten feststehenden Drehmomentubertra- 
gungsmechanismus, der selektiv zwischen das Getrie- 
begehause und sowohl das erste Element des ersten 
einfachen Planetenradsatzes als auch das erste Element 
des zweiten einfachen Planetenradsatzes schaltbar ist, 
und 

einem dritten feststehenden Drehmomentubertra- 
gungsmechanismus, der selektiv zwischen das Getrie- 
begehause und sowohl die zweiten Elemente des zwei- 
ten einfachen Planetenradsatzes als auch das erste Ele- 
ment des dritten einfachen Planetenradsatzes schaltbar 
ist. 

4. Mehrgang-Schaltgetriebe nach Anspruch 3 mit: 
einem dritten rotierenden Drehmomenttibertragungs- 
mechanismus, der selektiv zwischen die Antriebswelle 
und sowohl das zweite Element des zweiten einfachen 
Planetenradsatzes als auch das erste Element des drit- 
ten einfachen Planetenradsatzes schaltbar ist, und wo- 
bei 

die Drehmomentiibertragungsmechanismen selektiv in 
Kombinationen von Zweien in Eingriff bringbar sind, 
um sieben Vorwartsantriebsubersetzungen und eine 
RuckwartsUbersetzung zwischen der Antriebswelle 
und der Abtriebswelle herzustellen. 

5. Mehrgang-Schaltgetriebe nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB 

der erste einfache Planetenradsatz und der zweite ein- 
fache Planetenradsatz in Kombi nation dazu diesen, 
eine erste der Vorwartsantriebsubersetzungen mit dem 
Eingriff des ersten feststehenden Drehmomentiibertra- 
gungsmec nanism us und des dritten feststehenden 
Drehmomentubertragungsmechanismus herzustellen, 
der dritte einfache Planetenradsatz dazu dient, eine 
zweite der Vorwartsantriebsubersetzungen mit dem 
Eingriff des dritten feststehenden Drehmomentiibertra- 
gungsmechanismus und des zweiten rotierenden Dreh- 
momentiibertragungsmechanismus herzustellen, wobei 
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die zweite VorwSWsubersetzung cine Stufe uber der 

S^SSS^SU der zweite 
SL^Sa^undderdritteeinfachePlanetenradsaa 

in K^bTnation dazu dienen, eine dritte Vorwartsan- 5 
SebsXrsetzung mil dem Eingriff des ersten fesUte- 
tefderDrehmLenfflbertragungsmechanisn.us und 
oestweiten roderenden Drehmomenttlber^gungsme- 
cTanismus herzustellen, wobei die dntte Vonvaman- 
triebsubersetzung zwei Stufen Uber der ersten Vor- 10 
wartsantriebsubersetzung hegt, 

der zweite einfache Planetenradsatz und der dntte e,n- 
fache Planetenradsatz in Kombination dazu dienen^ 
etaeviertederVorw^triebsube^eteungenmUdem 

Eingriff des zweiten rotierenden Drehmomentubertta- 15 
S-nlsmechanismus und des zweiten faWtoto 
D^momentUbertragungsmechamsmus herzustellen, 

wobei die vierte Vorwartsantriebsubersetzung drei Stu- 
fen uber der ersten Vorwartsantriebsubersetzung 1^ 
der zweite einfache Planetenradsatz dazu dient, erne 
sechste der VorwartsantriebsUbersetzungen nut dem 
Hngriff des dritten rotierenden Drehmon^ntabertra- 
gungsmechanismus und des zweiten f«tstehenden 
Lehmomentubertmgungsmechamsmus ™elten 
wobei die sechste Vorwartsantriebsubersetzung funf 25 
SuVfen uber der ersten Vorwartsantriebsubersetzung 

2 er^teeinfache Planetenradsatz und der zweite ein- 
fache Planetenradsatz in Kombination dazu dienen^ 
eine siebte der Vorwartsantriebsubersetzungen nut dem 30 
Hngriff des dritten rotierenden Drehmomentubertra- 
tungsmechanismus und des ersten feststehenden Dreh- 
nrSubertragungsmechanismusherzusteUen wobei 
die siebte Vorwartsantriebsubersetzung sechs Stufen 
uber der ersten Antriebsubersetzung hegt. 
6 Mehrgang-Schaltgetriebe nach Anspruch 4, da- 
aurch gLnnzeichnet, daB eine erste und medngste 
und eine siebte und hochste Ubersetzung der Vorwarts- 
d^ehzahlubersetzungen durch die IW^wTrtangto 
ersten einfachen Planetenradsatzes und des zweiten 40 
Planetenradsatzeshergestelltwerden. 
7. Mehrgang-Schaltgetriebe nach Anspruch 4, da 
durch gekennzeich.net, daB :„,~fWr 
eine erlte, eine zweite, eine dritte u„d erne v.erte Uber- 
setzung der Vorwartsdrehzahlubersetzungen Under- 45 
drive-Ubersetzungen sind, . 
eine ftinfte der Vorwartsdrehzahlubersetzungen etne di- 
rekte Antriebsubersetzung ist, und K , allln u. r 
eine sechste und eine siebte der Vorwartsdrehzahluber- 
setzungenOverdrive-Ubersetzungensind. 
8 MehreanE-Schaltgetriebe nach Anspruch 4, da- 
gSLichnlt, daB der dritte Planetenradsatz 
durch den Eingriff der zweiten und dritten roh^nden 
Drehmomentubertragungsmechamsmen in einem di- ^ 
rekten Antriebszustand gehalten wird. 
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